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图6 利用坐标机进行激光三角测量 图7 激光三角测量的光条形状
图8 使用激光三角法进行测量的结果
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5.3 获取 CAD 模型的几何信息与公差信息
运行获取CAD选择点坐标值的VB程序
代码 ,可以得到CAD模型中任意点的坐标
值 ,如图9所示 ;同样 ,运行获取所选的尺寸
公差值的VB程序代码 ,也可以得到CAD模
型中所选择尺寸的公差值 ,如图10所示。







图9 获取CAD选择点的坐标值 图10 获取CAD所选的尺寸公差值
图11 视觉坐标系与激光扫描坐标系之间拟合的结果
工件的点云轮廓 ,通过点云的分割与特征
提取方法 ,得到工件的视觉坐标 ;运行获取
CAD选择点坐标值的VB程序代码 ,可以得
到CAD模型中任意点的坐标值 ,通过坐标
拟合方法 ,便可获得被测工件的在三坐标
测量机的坐标 ,即实现了零件的位置的自
动识别 ,为下一步的零件自动检测打下了
坚实的基础。
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